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@ L'organe mobile 4 de prehension prevu dans ce dispositif 
est suspendu & au moins trois bras de dfepfacement Ta. 7b. 7c 
de longueur variable qui rayonnent vers le haut selon les argtes 
d'une pyrannide invcrsde et dont les extr6mit6s sup^rieures 
sont anach^es en des points fixes sur le chassis 8 de ce 
dispositif. Ces bras de dfeplacement 7a. lb. 7c sont constitu6s 
par des Hens souples qui sont rendus rigides par la gravity ou 
tout autre moyen, et Tun au moins d'entre eux 7c 7c/ est 
double de fapon a constituer un parall6logramme articuH La 
variation de longueur de ces bras de d^placement est assur6 
par autant de systfemes moteurs distinctes lOff. 10i>. 10c 
affect6s chacun i la commande de Tun d'eux. et qui sont eux- 
mfimes asservis k un systSme central de commande 13 apte ^ 
impartir k ces bras les variations n6cessaires de longueur pour 
assurer les d^placements voulus de l'organe de prehension 4 
dans I'espace. 

Ce dispositif peut fetre utilise comme robot de palettisatton 
pour charger des colis ou autres objets sur une palette ou les 
en retirer. 
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"Dispositif de manutention de colis ou autres objets" 

La presente invention concerne les dispositifs de 
manutention. et plus particulierement les robot^. ' de 
palettisation qui sent utilises pour mettre en place une 
serie de colis au dessus d'une palette ou pour les en 
5 retirer. 

Ces robots sent census pour prendre dec colis, de 
meme taille ou de tallies differentes. en un point 
determine au moyen d'un organe de prehension -tel que 
pince, griffe, fourche ou ventouse- pour les deposer c5te 
10 a cote, et les uns au dessus des autres. sur une palette 

de manutention ou tout autre support. De ce fait. cet 
organe de prehension doit evoluer dans un volume assez 
grand, de I'ordre d'une a deux fois le volume de la 
palette. 

15 Cet organe de prehension peut prendre un ou 

plusieurs colis a la fois. Cependant lorsqu'il est concu 
pour prendre un seul colis a la fois. I'appareil est plus 
flexible car il est alors possible de le modifier 
rapidement pour un changement de format et de disposition. 

20 Malheureusement, les appareils ainsi con^us ne sont pas 

performants en raison du fait qu'ils ne prennent les colis 

qu'un par un. 

Une solution d ce problSme consisterait a 

acc61erer les vitesses de mouvement. Toutefois, compte 
25 tenu de la masse de la mecanique mise en oeuvre pour 

prendre un colis d'un poids relativement faible, cette 

acceleration ne peut etre que trds limit6e. 

C'est la raison pour laquelle la prfesente 

invention a pour objet un dispositif de manutention du 
30 type en cause qui est congu de fafon que 1" organe de 

prehension puisse se d6placer en tout sens dans I'espace 

et que n6anmoins 1' importance des masses en mouvement soit 
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lin,itee dans toute la mesure du possible afin de pouvoir 
ameliorer les cadences de travail. 

A cet effet. le dispositif de manutention selon 

r invention est essentiellement caracterise en ce que : 

- I'organe mobile de prehension prevu dans celur- 
ci est suspendu a au moins trois bras de deplacement de 
longueur variable qui rayonnent vers le haut selon les 
argtes d'une pyra.ide invers6e et dont les extr6mit6s 
sup^rieures sont attach^es en des points fixes sur le • 

chassis de ce dispositif, 

- ces bras de d6placement sont constitufes par des 
liens souples qui sont rendus rigides par la gravity ou 
tout autre moyen. et I'un au moins d'entre eux est double 
de facon a constituer un parall61ogramme articulfe. 

^5 . la variation de longueur . de ces bras de 

replacement est assure parautantde syst.mes moteurs 
distincts. affectes chacun ^ la commande de I'un d'eux. et 
qui sont eux-memes asservis ^ un syst^me central de 
comn^ande apte . impartir a ces bras les variations 
n6cessaires de longueur pour assurer les d^placements 
voulus de I'organe de prehension, dans I'espace. 

Ainsi c'est par la modification de la longueur 
des bras de replacement que 1' on obtient les mouvements 
voulus de I'organe de prehension afin que celui-ci pr6ieve 
chaque colis en un point determine pour les disposer 
convenablement sur une palette. Or. dans un tel disposxtif 
les masses en mouvement sont extrSmement limitees, ce qux 
permet d'acceierer de fa?on notable la vitesse de 
deplacement de I'organe de prehension. 

Dans une variants de realisation du present 
dispositif. les bras de deplacement de I'organe de 
prehension consistent, non pas en des liens souples rendus 
rigides par la gravite ou par tout autre moyen. maxs en 
des bras rigides de longueur variable, par exemple des 
bras teiescopiques. tels que des v6rins hydrauliques. 
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mfecaniques ou ' autres. actionnes chacun par un syst6me 

moteur distinct. 

Le dispositif selon cette variante permet done 
d'obtenir les mSmes r6sultats que pr6c6deinment. 

Cependant d' autres particularitfes et avantages du 
dispositif de manutention selon 1* invention apparaitront 
au cours de la description suivante. Celle-ci est donn6e 
en reference aux dessins annex6s & simple titre indicatif. 

et sur lesquels : 

La figure 1 est une vue schematique en perspective 
d'une premiere forme de realisation du dispositif selon 
1' invention. 

La figure 2 est une vue' similaire d'une autre 
forme de realisation de ce dispositif. 

Dans I'exemple repr6sente A la figure 1. le 
present appareil de manutention est destinS d pr61ever. 
I'un apres 1' autre, des colis 1 achemin6s par un ou 
plusieurs convoyeurs 2. et ce afin de les disposer 
convenablement. c5te & c6te. et les uns au dessus des 
autres. sur une palette de manutention 3. A cet effet. ce 
dispositif comporte un organe de prehension 4 qui est apte 
a prendre chaque colis 1 h I'extr6mit6 du convoyeur 2 pour 
le transferer au dessus de la palette 3 4 un emplacement 
determine selon une trajectoire de mouvement que I'on peut 
etablir par le calcul. Dans I'exemple illustrS. cet organe 
de prehension est 6quipe d'une ventouse 5 raccord6e d une 
pompe d'aspiration 6. Cependant I'organe de prehension du 
present dispositif pourrait 6tre de conception differente. 
En effet il pourrait s'agir par exemple d'une pince ou 
d'une griff e de prehension, ou bien encore d'une fourche 

de manutention. 

L' organe de prehension 4 est suspendu d quatre 
bras de d6placement 7a, 7b. 7c et 7d qui rayonnent vers le 
haut selon les ar§tes d'une pyramide invers6e. leurs 
extremites superieures etant attachees en des points fixes 
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sur le chassis 8 du present dispositif de la fa^on qui 
sera decrite plus en detail par la suite. 

Les bras de d6placement ainsi prfevus sont 
constitu^s par des liens souples qui sont rendus rigides 
par la gravitfe. ou par tout autre moyen appropri6. Ainsx. 
il serait possible de pr6voir un bras pivotant de pouss.e 
exer^ant une pouss6e vers le bas sur le dessus de I'organe 
de prehension 4. Cependant il serait 6galement possible de 
prfevoir une conduite flexible de refoulement d'air sous 
pression assurant ainsi une pouss6e vers le bas sur 



